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Моделювання руху маніпулятора промислового робота здійс-
нюється як на етапі проектування , так і на етапі експлуатації. На ос-
нові отриманих даних і бажаного закону руху навантаження викону-
ється синтез і розрахунок параметрів траєкторії схвату маніпулятора.  
Моделювання руху маніпулятора робота «Універсал - 5» вико-
нано з використанням пакету прикладних програм Mathcad і дозволяє 
розрахувати координати, швидкість і прискорення ланок; обчислити 







Рисунок 1 – Моделювання руху схвату маніпулятора: графік 
швидкості (а) і графік прискорення (б) схвату маніпулятора. 
 
Mathcad дозволяє провести моделювання різних законів руху 
маніпулятора з навантаженням або в режимі холостого ходу. Аналіз 
результатів моделювання дозволяє оцінити: 
• робочий простір маніпулятора, 
• швидкодію системи керування, 
• точність позиціонування схвату,  
• залежність помилки позиціонування схвату від характеру на-
вантаження й закону руху. 
 
 
